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Beschreibung 

Verfahren zum Betrieb eines Bestuckautomaten, Bestiickautomat , 
auswechselbare Komponente ftir einen Bestuckautomaten und Sy- 
stem aus einem Bestuckautomaten und einer auswechselbaren 
Komponente 

Die Erfindung bezieht sich auf ein Verfahren zum Betrieb ei- 
nes Bestuckautomaten, einen Bestuckautomaten, eine auswech- 
selbare Komponente fur einen Bestuckautomaten sowie ein Sy- 
stem aus einem Bestuckautomaten und einer auswechselbaren 
Komponente des Bestuckautomaten. 

In Bestuckautomaten werden Bauelemente mittels eines Bestuck- 
kopfes aus Zuf uhreinheiten entnommen und in vorgegebenen Po- 
sitionen auf Substrate aufgesetzt. Damit die Bauelemente la- 
gerichtig auf das Substrat aufgesetzt werden, wird die Posi- 
tion der Bauelemente am Bestiickkopf mit Hilfe von Sensoren 
ermittelt. Eine Steuereinrichtung des Bestuckautomaten steu- 
ert dann in Abhangigkeit von der ermittelten Lage der Bauele- 
mente den Bestiickkopf parallel zur Ebene des Substrates so, 
dafi das Aufsetzen in der korrekten Lage erfolgt. Fur eine 
moglichst hohe Flexibilitat bei der Bestuckung von unter- 
schiedlichen Bauelementen auf unterschiedlichste Substrate 
ist ein Teil der Komponenten eines Bestuckautomaten auswech- 
selbar ausgebildet. So existieren beispielsweise Bestuckkop- 
fe, die mehrere Bauelemente aufnehmen konnen, und dann die 
auf genommenen Bauelemente hintereinander auf die vorgegebenen 
Positionen auf dem Substrat absetzen, ohne zwischendurch erst 
wieder zu den Zuf uhreinheiten verfahren zu mussen. Dadurch 
ergibt sich eine hohe Bestuckleistung, d.h. eine moglichst 
hohe Anzahl bestuckter Bauelemente pro Zeiteinheit. Daruber 
hinaus sind Bestiickkopfe bekannt, die nur ein Bauelement auf- 
nehmen, dieses aber hochgenau auf das Substrat absetzen. Au- 
flerdem sind fur unterschiedlich grofle Bauelemente auch unter- 
schiedlich grofie Bestiickkopf e vorgesehen, so dafi je nach Be- 
stuckprozeJJ unterschiedliche Bestilckkopfe zum Einsatz kommen. 
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Je nach Art der zu bestiAckenden Bauelemente werden auch un- 
terschiedliche Zufuhreinheiten eingesetzt, auJJerdem werden 
beispielsweise unterschiedliche Sensoren ftlr die Positionser- 
kennung der Substrate verwendet. 

Nach einem Wechsel der Komponenten ist die eindeutige Lagezu- 
ordnung der Komponenten und des Bestuckautomaten zueinander 
nicht mehr gewahrleistet . Daher wird nach dem Einbau auswech- 
selbarer Komponenten der Bestuckautomat neu kalibriert. Dafiir 
ist beispielsweise aus US 5 537 204 ein Verfahren bekannt, 
bei dem ein Glassubstrat mit Markierungen anstelle des zu be- 
stuckenden Substrates benutzt wird, und Glasplattchen anstel- 
le der Bauelemente auf dem Glassubstrat positioniert werden. 
Die Position der Glassubstrate auf dem Glassubstrat wird an- 
schlieliend optisch vermessen. Die gemessenen Abweichungen der 
Positionen der Glassubstrate im Vergleich zu den Sollpositio- 
nen werden dann in die Steuereinrichtung des Bestuckautomaten 
eingegeben, damit die Steuereinrichtung im spateren Bestuck- 
prozefl diese Abweichungen berticksichtigt . Eine solche Kali- 
brierung ist allerdings sehr zeitauf wendig, sie dauert ca. 1 
bis 2 Stunden. 

Es ist die Aufgabe der Erfindung, ein Verfahren zum Betrieb 
eines Bestuckautomaten, einen Bestuckautomaten, eine auswech- 
selbare Komponente fur einen Bestuckautomaten und ein System 
aus einem Bestuckautomaten und einer auswechselbaren Kompo- 
nente des Bestuckautomaten anzugeben, die einen schnelleren 
und einfacheren Wechsel der auswechselbaren Komponenten er- 
moglichen . 

Die Aufgabe wird erf indungsgemaJi gelost durch ein Verfahren 
mit den Merkmalen des Anspruchs 1, durch einen Bestuckautoma- 
ten mit den Merkmalen des Anspruchs 8, durch eine auswechsel- 
bare Komponente fur einen Bestuckautomaten mit den Merkmalen 
des Anspruchs 9 und durch ein System aus einem Bestuckautoma- 
ten und einer auswechselbaren Komponente des Bestuckautomaten 
gemafl Anspruch 14 . 
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Dabei sind eine Speichereinrichtung in der auswechselbaren 
Komponente, sowie eine die Speichereinrichtung auslesende 
Steuereinrichtung des Bestuckautomaten vorgesehen. In der 
Speichereinrichtung der auswechselbaren Komponente sind cha- 
rakteristische Daten der auswechselbaren Komponente einge- 
speichert, die nach dem Einbau dieser Komponente von der 
Steuereinrichtung ausgelesen werden. Die ausgelesenen Daten 
werden dann von der Steuereinrichtung im nachf olgenden Be- 
stuckprozeli eingesetzt. 

In vorteilhaf ter Weise werden gemafi Anspruch 2 die geometri- 
schen Daten der auswechselbaren Komponente vor dem Einbau ge- 
messen und als charakteristische Daten abgespeichert . Durch 
das Vermessen der Komponente vor dem Einbau entfallt der auf- 
wendige KalibrierungsprozeB nach dem Einbau. Denn die Steuer- 
einrichtung erhalt durch Kenntnis der geometrischen Daten un- 
ter Berucksichtigung eines festen Bezugspunkts bereits alle 
Daten, die fur die spatere Lagekorrektur der Bauelemente am 
Bestlickkopf von Bedeutung sind. 

Fur eine spatere Nachverf olgung ( „retraceability" ) ist es ge- 
mali Anspruch 3 in vorteilhaf ter Weise vorgesehen, dafi unter- 
schiedlichen auswechselbaren Komponenten unterschiedliche 
Identif izierungscodes zugeordnet werden und diese als charak- 
teristische Daten abgespeichert und von der Steuereinrichtung 
ausgelesen werden. Dadurch kann bei einer Reihe von Fehlbe- 
stuckungen von Substraten gegebenenf alls ein schadhafter Be- 
stlickkopf oder eine andere auswechselbare Komponente, die 
nicht mehr ordnungsgemali f unktioniert , erkannt werden. 

In einer bevorzugten Ausgestaltung des Verfahrens nach An- 
spruch 4 ist vorgesehen, daii die einzelnen Komponenten zu 
sog. Komponentenklassen zusammengef afit werden, deren komplet- 
ter Funktionsumf ang in einer Funktionsliste zusammen mit der 
zu den jeweiligen einzelnen Funktionen gehorenden Ansteuerun- 
gen in der Steuereinrichtung des Bestuckautomaten bereits ab- 
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gespeichert sind. Wird nun in einer auswechselbaren Komponen- 
te in der dazugehOrigen Speichereinrichtung hinterlegt, wel- 
che Funktionen dieser Funktionsliste diese auswechselbare 
Komponente aufweist, so ist der Steuereinrichtung des Be- 
stuckautomaten nach dem Auslesen bekannt, wie diese auswech- 
selbare Komponente anzusteuern ist, ohne daJi aufwendige Ande- 
rungen in der Steuersof tware zu erfolgen haben. 

Der Datenaustausch kann dabei entweder uber elektrische Lei- 
tungen gemaii Anspruch 5 oder drahtlos gemafi Anspruch 6 erfol- 
gen. Der drahtlose Datenaustausch hat den Vorteil, dafi keine 
aufwendigen zusatzlichen elektrischen Steckverbindungen er- 
forderlich sind. 

i In der bevorzugten Ausgestaltung nach Anspruch 1 laflt sich 
fur Bestiickkopfe mit mehreren Saugpipetten, der Schlag, das 
ist der Unterschied der Positionen der Saugpipetten im einge- 
fahrenen und im ausgef ahrenen Zustand, herausrechnen. 

0 Bei der bevorzugten Ausgestaltung der auswechselbaren Kompo- 
nente gemaii Anspruch 10 ist die Speichereinrichtung als be- 
rtihrungslos beschreibbarer und auslesbarer Speicher (trans- 
ponder, TAG") ausgebildet, der keine eigene Energieversorgung 
benotigt. Solche Speichereinrichtungen lassen sich problemlos 

5 in jede auswechselbare Komponente integrieren. 

Die auswechselbare Komponente kann dabei entweder als Be- 
stuckkopf gemaii Anspruch 11, als Zuf uhreinheit gemafi Anspruch 
12 oder als Sensor gemafi Anspruch 13 ausgebildet sein. Je 
0 nach Komponententyp sind dabei naturlich unterschiedliche Da- 
ten in der jeweils zugeordneten Speichereinrichtung hinter- 
legt, damit die Steuereinrichtung des Bestuckautomaten die 
fur sie jeweils relevanten Daten auslesen kann. 



5 In den Figuren der Zeichnung wird anhand von Ausf uhrungsbei- 
spielen die Erfindung naher erlautert. Dabei zeigen 
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Figur 1 eine schema tische Seitenansicht eines Bestiickautoma- 
ten, 

Figur 2 eine schematische Draufsicht auf einen Bestuckautoma- 
ten, 

Figur 3 eine schematische Seitenansicht einer Vermessung ei- 
nes Bestiickkopf es auflerhalb des Bestiickautomaten und 
Figur 4 ein Struktogramm fiir das erf indungsgemafie Verfahren. 

In Figur 1 ist eine schematische Seitenansicht eines Bestiick- 
automaten 7 und in Figur 2 eine entsprechende schematische 
Draufsicht dargestellt. Im Bestiickautomaten 7 werden Substra- 
te 1 mit Bauelementen 2 bestiickt, indem die in Zuf iihreinhei- 
ten 3 angelief erten Bauelemente 2 durch Saugpipetten 4 als 
Haltevorrichtungen eines Bestiickkopf es 5 aufgenommen werden 
und anschliefiend in der vorgegebenen Position auf das Sub- 
strat 1 aufgesetzt werden, Der Bestiickkopf 5 ist dabei im we- 
sentlichen parallel zur Oberflache des Substrats 1 beweglich. 
Dafiir dient eine erste Schiene 11, an der ein erster Schlit- 
ten 12 beweglich befestigt ist. An diesem ersten Schlitten 12 
ist im wesentlichen senkrecht zur ersten Schiene 11 eine 
zweite Schiene 13 befestigt, an der sich ein zweiter Schlit- 
ten 14 bewegt, Dieser zweite Schlitten 14 ist mit dem Be- 
stiickkopf 5 verbunden. Eine Steuereinrichtung 6 bewegt den 
ersten Schlitten 12 an den zweiten Schlitten 14 so, dafi der 
Bestiickkopf 5 zu den Zuf iihreinheiten 3 und nach dem Aufnehmen 
eines Bauelements 2 im wesentlichen parallel zur Oberflache 
des Substrats 2 bewegt wird. Im Bestiickkopf 5 ist eine Bau- 
elemente-Kamera 21 vorgesehen, die ein Bild des an der Saug- 
pipette 4 hangenden Bauelementes 2 aufnimmt und an die Steu- 
ereinrichtung 6 ubermittelt. In der Steuereinrichtung 6 wird 
das Bild ausgewertet und in Abhangigkeit des ausgewerteten 
Bildes wird der Bestiickkopf 5 so angesteuert, daii das Bauele- 
ment 2 lagerichtig auf das Substrat 1 aufgesetzt wird. Eine 
Transporteinrichtung 10 dient zum Transport der Substrate 1 
in den Bestiickautomaten 7 hinein bis zur Bestiickposition und 
aus dem Bestiickautomaten 7 wieder heraus . Am Bestiickkopf 5 
ist daruber hinaus eine Substratkamera 17 angeordnet, mit der 
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die Position der Substrate 1 ermittelt wird. Auch die Positi- 
on des Substrates 1 geht in die Berechnung fiir die korrekte 
Lagepositionierung der Bauelemente 2 mit ein. 

Der Bestiickkopf 5 weist eine Speichereinrichtung 15 auf , die 
von der Steuereinheit 6 drahtlos oder drahtgebunden ausgele- 
sen wird. Die Speichereinrichtung 15 kann dabei in den Be- 
stiickkopf 5 integriert sein, beispielsweise in Form eines be- 
ruhrungslos auslesbaren und beschreibbaren Speichers (Trans- 
ponder, TAG) oder auch als separates Speichermediuiti (Disket- 
te) ausgebildet sein, auf der die Daten eines bestimmten Be- 
stuckkopfes 5 abgespeichert sind und die von einem Disketten- 
laufwerk der Steuereinrichtung 6 ausgelesen wird. 

Auch die Zuf uhreinheiten 3 weisen eine solche Speicherein- 
richtung 16 auf, ebenso wie die Substratkamera 17 eine Spei- 
chereinrichtung 18 aufweist. Die Speichereinrichtungen 
15,16,18 enthalten dabei jeweils charakteristische Daten des 
Bestiickkopf es 5, der Zuf iihreinheit 3 bzw. der Substratkamera 
17, so daft nach einem Austausch dieser auswechselbaren Kompo- 
nenten diese Daten der Steuereinrichtung 6 zur Verfugung ste- 
hen. Die Steuereinrichtung 6 verwendet diese Daten dann zur 
Bestiickung der Substrate 1 mit Bauelementen 2 . 

Die Ermittlung der Daten , die in der Speichereinrichtung 15 
abgespeichert werden, ist exemplarisch in Figur 3 am Beispiel 
des Bestiickkopf es 5 dargestellt. Dabei wird in diesem Bei- 
spiel ein sog. Revolverkopf mit insgesamt acht Saugpipetten 
4, die entlang des Umfangs des Bestiickkopf es 5 ausgebildet 
sind, dargestellt. Der Bestiickkopf 5 kommt nach der Endmonta- 
ge auf einen Priifstand. Danach wird eine erste Saugpipette 4 
uber eine stationare Kamera 22 auf den Priifstand gefahren und 
dort im ausgef ahrenen Zustand (entspricht der Position der 
Saugpipette beim Bestucken) vermessen. Sodann wird diese er- 
ste Saugpipette 4 zur Bauelemente-Kamera 21 des Bestiickkopf es 
5 getaktet und dort im eingef ahrenen Zustand (entspricht der 
Position der Saugpipette beim Transport und bei der optischen 
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Vermessung der Bauelemente wahrend des Bestuckprozesses) ver- 
messen. Daraus ergibt sich in der Regel eine Differenz (soge- 
nannter Schlag) zwischen der stationaren Kamera 22 und der 
Bauelementekamera 21 (Mittenversatz) , die in einer Kontrol- 
leinrichtung 20 ausgewertet wird. Dieser Vorgang wird bei al- 
ien anderen sieben Saugpipetten 4 wiederholt und der Offset 
zur ersten Saugpipette in der Kontrolleinrichtung 20 ermit- 
telt und anschlieflend in der Speichereinrichtung 15 gespei- 
chert. Nach jedem Einbau des Bestiickkopf es 5 in den Bestuck- 
automaten 7 ist nur noch der Offset der ersten Saugpipette 4 
mit herkommlichen Mitteln zu ermitteln. Dieser Offset ist 
entweder bekannt, da der Bestiickkopf 5 selbst uber eine hoch- 
genaue mechanische Schnittstelle, deren Bezugspunkt zum Be- 
stuckautomaten 7 bekannt ist, an den Bestuckautomaten 7 ange- 
schlossen wird. Oder der Offset dieser ersten Saugpipette 4 
wird in dem Bestuckautomaten 7 nach dem Einbau durch ortsfe- 
ste Sensoren (beispielsweise durch Bestuckung eines Glassub- 
strats mit einem Glasbaustein) ermittelt. Die Daten aller ub- 
rigen Saugpipetten werden von der Speichereinrichtung 15 zur 
Steuereinrichtung 6 ubertragen und dort verarbeitet. Der Be- 
stiickautomat 7 kann dann den Offset der ubrigen sieben Saug- 
pipetten, bezogen auf die erste Saugpipette 4, selbst errech- 
nen. Anstelle der ersten Saugpipette 4 sind auch andere feste 
Bezugspunkte wahlbar, deren Lage im Bestiickautomat 7 bekannt 
oder leicht zu vermessen sind. Vor dem Einbau der auswechsel- 
baren Komponenten 3,5,17 werden deren geometrische Daten dann 
in Bezug auf diesen festen Bezugspunkt ermittelt und in der 
Speichereinrichtung 15,16,18 abgespeichert . 

In Figur 4 ist anhand eines Strukturgramms der Verf ahrensab- 
lauf noch einmal dargestellt. Dabei werden zunachst charakte- 
ristische Daten der auswechselbaren Komponente 3,5,17 ermit- 
telt. Das konnen beispielsweise geometrische Daten der Kompo- 
nenten 3,5,17 sein, aber auch Identif izierungsdaten oder ein 
dieser Komponente zugeordneter Funktionsumf ang . Diese Daten 
werden dann in einer Speichereinrichtung 15,16,18, die der 
auswechselbaren Komponente 3,5,17 zugeordnet ist, abgespei- 
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chert. Nachdem die Komponente 3,5,17 eingebaut ist, wird der 
Inhalt der Speichereinrichtung 15,16,18 der Komponente 3,5,17 
durch die Steuereinrichtung 6 des Bestuckautomaten 7 ausgele- 
sen. Die Steuereinrichtung 6 verwendet dann diese charakteri- 
stischen Daten fur den Bestuckprozeii des Bestuckautomaten 7. 
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Pa tent anspriiche 

1. Verfahren zum Betrieb eines Bestiickautomaten (7) mit ei- 
ner Steuereinrichtung (6), die die Besttickung von Substraten 
(1) mit Bauelementen (2) steuert, bei dem 

charakteristische Daten einer auswechselbaren Komponente 
(3,5,17) des Bestiickautomaten (7) vor dem Einbau in den 
Bestiickautomaten (7) ermittelt und in einer der auswech- 
selbaren Komponente (3,5,17) zugeordneten Speichereinrich- 
tung (15,16,18) abgespeichert werden, 

nach dem Einbau der auswechselbaren Komponente (3,5,17) in 
den Bestiickautomaten (7) zumindest ein Teil der charakte- 
ristischen Daten aus der Speichereinrichtung (15,16,18) in 
eine Steuereinrichtung (6) des Bestiickautomaten (7) iiber- 
tragen werden, 

die charakteristischen Daten von der Steuereinrichtung (6) 
im Betrieb des Bestiickautomaten (7) mit beriicksichtigt 
werden, 

2 . Verfahren zum Betrieb eines Bestiickautomaten (7) nach 
Anspruch 1, 

dadurch gekennzeichnet, 

daii geometrische Daten der auswechselbaren Komponente 
(3,5,17) vor dem Einbau gemessen werden und als charakteri- 
stische Daten abgespeichert werden. 

3. Verfahren zum Betrieb eines Bestiickautomaten (7) nach 
einem der Anspriiche 1 oder 2, 

dadurch gekennzeichnet, 

daft unterschiedlichen auswechselbaren Komponenten (3,5,17) 
unterschiedliche Identif izierungscodes zugeordnet werden und 
daii die der jeweiligen auswechselbaren Komponente (3,5,17) 
zugeordneten Identif izierungscodes als charakteristische Da- 
ten abgespeichert werden. 

4. Verfahren zum Betrieb eines Bestiickautomaten (7) nach 
einem der Anspriiche 1, 2 oder 3, 
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dadurch gekennzeichnet , 

dafi Komponentenklassen aus auswechselbaren Komponenten 
(3,5,17) gebildet werden, die ahnliche Funktionen ausfiihren, 
dafi die Funktionen aller auswechselbaren Komponenten (3,5,17) 
zumindest einer der Komponentenklassen in einer Funktionsli- 
ste zusammengestellt werden, 

dafi die Funktionsliste zusammen mit der fur die einzelen 

Funktionen zu erfolgenden Ansteuerung in der Steuereinrich- 

tung (6) des Bestuckautomaten (7) abgespeichert wird, 

dafi der auswechselbaren Komponente (3,5,17) die fur diese 

Komponente (3,5,17) charakteristischen Funktionen zugeordnet 

werden, die diese Komponente (3,5,17) ausfuhren kann, 

dafi die charakteristischen Funktionen als charakteristische 

Daten in der Speichereinrichtung (15,16,18) abgespeichert 

werden . 

5. Verfahren zum Betrieb eines Bestuckautomaten (7) nach 
einem der Anspruche 1 bis 4, 

dadurch gekennzeic hn e t , 

dafi der Datenaustausch zwischen der Speichereinrichtung 
(15,16,18) der auswechselbaren Komponente (3,5,17) und der 
Steuereinrichtung (6) des Bestuckautomaten (7) uber elektri- 
sche Leitungen erfolgt. 

6. Verfahren zum Betrieb eines Bestuckautomaten (7) nach 
einem der Anspruche 1 bis 4, 

dadurch gekennzeichnet, 

dafi der Datenaustausch zwischen der Speichereinrichtung 
(15,16,18) der auswechselbaren Komponente (3,5,17) und der 
Steuereinrichtung (6) des Bestuckautomaten (7) drahtlos er- 
folgt. 

7. Verfahren zum Betrieb eines Bestuckautomaten (7) nach An- 
spruch 2, 

dadurch gekennzeichnet, 

dafi bei einem Bestuckkopf (5) mit einer Vielzahl von Halte- 
vorrichtungen (4) als auswechselbarer Komponente vor dem Ein- 
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bau durch eine stationare Kamera (22) die Position einer er- 
sten Haltevorrichtung (4) in einer Position auf genommen wird, 
die der Position beim Bestiicken auf dem Substrat (1) ent- 
spricht , 

dafi die Position der ersten Haltevorrichtung (4) in einer dem 
Bestuckkopf (5) zugeordneten Bauelemente-Kamera (21) in einer 
zweiten Position auf genommen wird, die der Position der Hal- 
tevorrichtung (4) beim Transport und beim optischen Vermessen 
der Bauelemente (2) entspricht, 

dafi die beiden auf genommenen Positionen in einer den beiden 
Kameras (21,22) nachgeschalteten Mefieinrichtung (20) vergli- 
chen werden und dabei ein Versatz ermittelt wird, der in der 
Speichereinrichtung (15) abgespeichert wird, 

dafi die Positionen der anderen Haltevorrichtungen (4) ebenso 
von. der stationaren Kamera (22) und der Bauelemente-Kamera 

(21) auf genommen werden, in der Mefieinrichtung (20) vergli- 
chen und die ermittelte Versatze in der Speichereinrichtung 

(15) abgespeichert werden, 

dafi zusatzlich der relative Versatz der anderen Haltevorrich- 
tungen (4) relativ zur ersten Haltevorrichtung (4) in der 
MeBeinrichtung (20) ermittelt und in der Speichereinrichtung 
(15) abgespeichert wird, 

dafi nach dem Einbau des Bestuckkopf es (5) die relative Posi- 
tion der ersten Haltevorrichtung (4) zum Bestuckautomaten (7) 
ermittelt wird und die relativen Versatze der anderen Halte- 
vorrichtungen (4) von der Speichereinrichtung (15) an die 
Steuereinrichtung (6) ubermittelt werden. 

8. Bestuckautomat (7) mit einer Steuereinrichtung (6) zum 
Betrieb des Bestuckautomaten und mit einem Bestuckkopf (5) 
zum Aufnehmen von Bauelementen (2) und nachf olgendem Absetzen 
der Bauelemente (2) auf einem Substrat (1) 
dadurch gekennzeichnet, 

dafi die Steuereinrichtung (6) eine Ausleseeinrichtung auf- 
weist, mit der charakteristische Daten einer auswechselbaren 
Komponente (3,5,17) des Bestuckautomaten (7) aus einer der 



GR 99 P 1759 



12 

auswechselbaren Komponente (3,5,17) zugeordneten Speicherein- 
richtung (15,16,18) auslesbar sind und 

dafi die Steuereinrichtung (6) so ausgebildet ist, dafi diese 
die ausgelesen charakteristischen Daten abspeichert und fur 
den Bestuckprozefi verwendet. 

9. Auswechselbare Komponente (3,5,17) fur einen Bestlickau- 
tomaten (7) mit einer zugeordneten Speichereinrichtung 
(15,16,18) fur charakteristische Daten der auswechselbaren 
Komponente (3,5,17) . 

10. Auswechselbare Komponente (3,5,17) fur einen Bestiickauto- 
maten (7) nach Anspruch 9, 

dadurch gekennzeichnet, 

dafi die Speichereinrichtung (15,16,18) als beruhrungslos be- 
schreibbarer und auslesbarer Speicher (Transponder, TAG) aus- 
gebildet ist, der direkt mit der auswechselbaren Komponente 
(3,5,17) verbunden ist. 

11. Auswechselbare Komponente (3,5,17) fur einen Besttickauto- 
maten (7) nach einem der Anspruche 9 oder 10, 

dadurch gekennzeichnet, 

dafi die auswechselbare Komponente als Bestiickkopf (5) ausge- 
bildet ist. 

12. Auswechselbare Komponente (3,5,17) fur einen Bestuckauto- 
maten (7) nach einem der Anspruche 9 oder 10, 

dadurch gekennzeichnet, 

dafi die auswechselbare Komponente als Zuf uhreinheit (3) aus- 
gebildet ist . 

13. Auswechselbare Komponente (3,5,17) fur einen Bestuckauto- 
maten (7) nach einem der Anspruche 9 oder 10, 

dadurch gekennzeichnet, 

dafi die auswechselbare Komponente als Sensor (17) ausgebildet 
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14 * System aus einem Besttickautomaten (7) und einer auswech- 
selbaren Komponente (3,5,17) des Besttickautomaten (7), wobei 

der Bestuckautomat (7) eine Steuereinrichtung (6) auf- 

weist , 

der auswechselbaren Komponente (3,5,17) eine Speicherein- 
richtung (15, 16, 18) fur charakteristische Daten der Kompo- 
nente (15,16,18) zugeordnet ist und 

die Steuereinrichtung (6) so ausgebildet ist, dafi diese 
die charakteristischen Daten aus der Speichereinrichtung 
(15,16,18) ausliest und diese Daten fur den Bestuckprozefi 
mit verwendet . 
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Zusammenf assung 

Verfahren zum Betrieb eines Bestuckautomaten, Bestuckautomat, 
auswechselbare Komponente fur einen Bestuckautomaten und Sy- 
stem aus einem Bestuckautomaten und einer auswechselbaren 
Komponente 

Nach dem Einbau von auswechselbaren Komponenten (3,5,17) in 
einen Bestuckautomaten (7) wird fiir eine eindeutige Lagezu- 
ordnung zwischen den ausgewechselten Komponenten (3,5,17) und 
dem Bestuckautomaten (7) eine Kalibrierung durchgefuhrt . Bis- 
her wurde diese Kalibrierung durch das Aufsetzen von Glas- 
scheiben auf Glassubstraten mit Melimarkierungen durchgefuhrt. 
Diese Kalibrierung ist allerdings sehr zeitaufwendig . 

Erf indungsgemafi werden die auswechselbaren Komponenten 
(3,5,17) vor dem Einbau vermessen, und die geometrischen Da- 
ten der auswechselbaren Komponenten (3,5,17) in einer Spei- 
chereinrichtung (15,16,18) der auswechselbaren Komponente 
(3,5,17) abgespeichert . Die Steuereinrichtung (6) des Be- 
stuckautomaten (7) liest nach dem Einbau der auswechselbaren 
Komponente (3,5,17) die Speichereinrichtung (15,16,18) aus 
und verwendet die Daten fur den BestuckprozeB . 



Figur 2 
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Charakteristische Daten der 
Komponente ermitteln 



Daten in Speichereinheit der 
Komponente abspeichern 

i 

Komponente einbauen 

i 

Speichereinheit durch 
Steuereinheit auslesen 

i 

Charakteristische Daten durch 
Steuereinrichtung fur 
Bestuckprozeft verwenden 
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